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Predmluva

Nase spole¢nost

ACEBOTT STEM Education Tech Co.,Ltd

Historie spoleCnosti: Byla zaloZena v roce 2013 a sidli v ¢inském Silicon Valley -
Sen-&enu. Vytvorili jsme tym slozeny z 150 &len(, zahrnujici vyzkum a vyvoj, vyrobu,
prodej a logistiku. Nasim cilem je poskytovat zakaznikim vynikajici produkty a sluzby
v oblasti STEM vzdélavani. Spolupracujeme s odborniky a obchodnimi partnery z
celého svéta v oblasti STEM vzdélavani, abychom zakaznikim poskytli vynikajici
sady pro STEM vzdélavani. Zaroven poskytujeme zakaznikim sluzby OEM, v¢etné

baleni produktl a sluzeb na zakazku pro logo na desce plosSnych spoja (PCB).

Tutorial

Sada robotického auta s ramenem je rozSifujici sadou pro chytré auto QD001. Tento
tutorial je tutoridlem k robotickému autu s ramenem zaloZenym na chytrém auté
QDO001. Pfed prostudovanim tohoto tutorialu se doporucuje seznamit se s tutorialem k
chytrému autu QD0O01. Tento tutorial a stavebnice robotického ramene jsou navrzeny
tak, aby rozSifily funkce chytrého auta a pomohly uzivatelim ziskat hlubsi pochopeni
relevantnich znalosti o robotickém rameni. Pokud chcete robotické rameno, které se
muze volné pohybovat, tato stavebnice a tutorial vam poskytnou znalosti a navod k

obsluze, které vam pomohou sestavit a ovladat vase vlastni robotické rameno.

S touto stavebnici muizete:

1. Naucit se efektivné pouZzivat vyvojovou desku ESP32, vCetné stahovani kédu,
pochopeni jejich funkci a kddovani v ACECode.

2. Vybudovat si solidni programovaci zaklad zalozeny na grafickém programovani,
protoze ESP32 pouziva graficky programovaci jazyk k fizeni obvodl a senzord.

3. Porozumét struktufe a principu fizeni robotického ramene a naucit se ovladat
servopohon, ovladat robotické rameno a auto tak, aby spolecné plnily komplexni
ukoly.

4. Postupujte podle tutorialu a pouzijte stavebnici ACEBOTT k postupnému sestaveni
vlastniho robotického ramene a zlepSeni svych konstrukénich dovednosti.

5. Implementujte zakladni funkce, jako je webové ovladani a ovladani pomoci

aplikace, do projektu robotického auta.
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6. ZlepSete si komplexni porozuméni konceptu robotického auta a pfipravte se na

pokrocCilejSi vzdélavani v budoucnu.

Poprodejni servis

ACEBOTT je dynamicka a rychle rostouci spole¢nost zabyvajici se technologiemi
vzdélavani v oblasti STEM, ktera se zavazala poskytovat vynikajici produkty a kvalitni
sluzby, které splni vase oCekavani. Vazime si vasi zpétné vazby a vyzyvame vas,
abyste nam zaslali jakékoli komentdfe nebo navrhy na adresu
support@acebott.com.

Nas zkuseny tym inZzenyrl se zavazal k rychlému feseni vSech problémud nebo otazek,
se kterymi se setkate béhem pouzivani nasich produktd. BEhem pracovnich dni vam

garantujeme odpovéd do 24 hodin.

Nasleduj nas
Naskenujte QR kody a sledujte nas pro odstraniovani problému a nejnoveéjsi zpravy.
Mame velmi rozsahlou komunitu, ktera je velmi napomocna pfi odstra nn ovani

problému, a mame také tym podpory pfipraveny zodpovédét jakékoli dotazy.

QR kéd ACEBOTT FB QR kéd YouTube
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Lekce 1 Rizeni Pohybu Robotického Ramene

Vozik s robotickym ramenem je kompozitni inteligentni stroj, ktery kombinuje
robotické rameno a mobilni platforma. Mldze se volné pohybovat v urcitém prostoru a
uchopovat a prenaset predméty. Jsou vysoce flexibilni a pfizplsobivé a mohou plnit
fadu ukold.

Voziky s robotickym ramenem se v Zivoté Siroce pouzivaji. V prumyslové vyrobé se
voziky s robotickym ramenem mohou pohybovat ve vyrobni lince a provadét ukoly,
jako je svafovani, utahovani a montaz, a realizovat automatickou manipulaci a
distribuci materialt pro zlepSeni efektivity vyroby. Ve vojenské oblasti mohou voziky s
robotickym ramenem realizovat ukoly, jako je patrani a zachrana. V zemédélstvi

mohou voziky s robotickym ramenem realizovat automaticky sbér ovoce a zeleniny.

Vozik s robotickym ramenem v tomto tutorialu se sklada ze tfi Casti: podvozku
chytrého vozu QD001, robotického ramene a fidici jednotky ESP32. Mobilni podvozek
QDO001 a fidici jednotka ESP32 byly podrobné vysvétleny v tutoridlu QD001. Zde se

zaméfime na obsah souvisejici s robotickym ramenem.
I. Struktura Robotického Ramene

Robotické rameno je mechanicka konstrukce sloZzena z nékolika kloubu a spojovacich

tyCi. Tyto spojovaci tyCe jsou uzce spojeny pfesnymi klouby a spolupracuji, aby
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presné simulovaly flexibilni pohyb lidskych pazi. Pohyb robotického ramene je
pohanén pohybem kloubu a pohyb kloubu je pohanén motory na kloubech. Obecné
feCeno, ¢im vice nezavisle pohanénych kloubu je, tim je robotické rameno flexibilngjsi.
Podle poctu nezavisle pohanénych kloubl robotického ramene délime strukturu
robotického ramene na struktury s riznymi stupni volnosti. Robotické rameno se 3
nezavisle pohanénymi klouby se nazyva 3osé robotické rameno nebo robotické
rameno se 3 stupni volnosti, robotické rameno se 4 nezavisle pohanénymi klouby se
nazyva 4osé robotické rameno nebo robotické rameno se 4 stupni volnosti atd.

Robotické rameno pouzité v tomto tutoridlu je 50sé robotické rameno, jehoz hlavni
téleso se sklada ze zakladny, ramene, lokte, zapésti a terminalu. PFi provozu
robotického ramene je kazdy kloub pohanén pfesnym servopohonem, aby byl zajistén
plynuly a pfesny pohyb. Konkrétné je prvni osa fizena zakladnim servem, druha osa
je fizena servem ramene, tfeti osa je fizena servem lokte, Ctvrta osa je otacena
servem zapesti a pata osa je fizena servem terminalu. Tato konstrukCni Uprava nejen
umoznuje robotickému rameni provadét slozité a promeénlivé ukoly, ale také zlepSuje

jeho pracovni pfesnost a efektivitu.

Podvozek

Pro ovladani robotického auta je tfeba pfidat rozSifeni ,Smart Car®. Kliknéte na

tlacitko ,Add Extension“ v levém dolnim rohu ACECode a pfidejte rozSifeni ,Smart
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Car® na vyskakovaci strance. Kromé pokynu k rozSifeni smart car toto rozSifeni

obsahuje také pokyny k obsluze souvisejici s rozsifujicim balickem smart car.

color sensor  brighiness +
H RFID reading ID

. car execules cusiom round frack = m
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Choosa an Extension
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Make anything info a key.

micro:bit

car  roundtrack * mode
Variables,

35 microzbit 35 £60 35

. car app v initialization
My
Blocks

get forward + signal

[Rele Bl getinstruction speed ¥ value
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Go Direct Force & A d facial r i Machine Learning Get Weather
Sense push, pull, motien, and spin. facial recognition Machine Leaming Retrieve weather information over th

internet, computer needs to be onlin

quadruped bionic spider robot Smart Car robot arm
quadruped bionic spider robot Smart Car robot arm

robot arm expansion

L 3

robot arm base error adjustment o

robot arm initialization chassis 25 » o

setrobotamm chassis »  angle @

setrobotarm chassis + angle @

getrobotarm chassis + angle

Poznamka: 1. Tento tutorial plati pro ACECode verze 2.0 a vy3$si. Cislo verze softwaru
muUzete zkontrolovat v levém hornim rohu softwaru ACECode. Ujistéte se, Zze verze
softwaru, kterou pouZivate, spliiuje pozadavky; 2. Pokud potfebujete aktualizovat
verzi softwaru ACECode, mulzete prejit na oficialni webové stranky

ACEBOTT:https://lwww.acebott.com/pages/software, kde si mulzete stahnout

nejnovéjsi verzi softwaru ACECode.

Rizeni pohybu robotického ramene spoéiva v fizeni pohybu motorti na kazdém kloubu
tak, aby se konec robotického ramene pfesunul do urCené polohy a poté provedl
odpovidajici ukol. Pro pfesné fizeni konce robotického ramene a dosazeni cilové
polohy potfebujeme znat soufadnicové informace cilové polohy. Existuje mnoho
zpusobu, jak reprezentovat soufadnice konce robotického ramene. Zde si pfedevsim
predstavime, jak reprezentovat soufadnicovou polohu konce robotického ramene v

kartézském soufadnicovém systému a souradnicovém systému kloubu.

Il. Kartézsky Souradnicovy Systém

V' prostorovém fizeni pohybu robota je kartézsky soufadnicovy systém jednim z
nejCastéji pouzivanych soufadnicovych systému. Je to matematicky systém, ktery

popisuje polohu bodu v prostoru. V trojrozmérném prostoru se kartézsky soufadnicovy


https://www.acebott.com/pages/software
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systém sklada ze tfi vzajemné kolmych soufadnicovych os (X, y, z). Prusecik tFi
soufadnicovych os je poCatkem souradnicového systému (O). V tomto tutorialu se
pocCatek kartézského soufadnicového systému nachazi ve stfedu servo disku

podvozku robota.

AZ

lll. Kloubovy Souradnicovy Systém

Kromé kartézského souradnicového systému ma kazdy kloub robota svij vilastni
souradnicovy systém, nazyvany sourfadnicovy systém kloubu. Jeho pocatek se
obvykle nachazi v misté spojeni kloubu a soufadnicové osy jsou definovany podél osy
otaCeni kloubu. Kazdy soufadnicovy systém kloubu ma pfidruzenou souradnici kloubu,
ktera popisuje uhel natoCeni nebo miru vysunuti kloubu. Protoze se kazdy kloub
robota muze otaCet nebo vysouvat, Ize soufadnicovy systém kloubu transformovat

podle aktualni polohy robota.
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X2

IV. Dopiedna a Inverzni Kinematika

Dopredna kinematika oznacuje vypocet polohy a postoje robota v kartézském
soufadnicovém systému na zakladé uhlu kloubu. Inverzni kinematika spociva ve
vypoctu uhli kazdého kloubu na zakladé kartézskych soufadnic pro dosazeni pohybu
robota.

Problémy s dopfednou kinematikou Ize feSit maticovou transformaci, tj. porovnanim
transformacni matice kazdého souradnicového systému kloubu s transformacnim
vzorcem soufadnicového systému robota a nalezenim uhli kazdého kloubu robota.

Mg vwrv s

nelinearnich rovnic a vice reSeni.
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V tomto tutorialu budeme primarné pouzivat stfed otaceciho disku serva Chassis jako
pocCatek pro vytvoreni kartézského souradnicového systému. Kdyz zadate konkrétni
soufadnice polohy (X, Y, Z), ACECode automaticky pouZije algoritmus inverzni
kinematiky k vypocCtu souradnic jednotlivych kloubl robota. Poté se tyto hodnoty
pfevedou na uhly jednotlivych servomotort, ¢imz se ovladne pohyb koncového

efektoru robota k cilovému bodu v prostoru.

V. Rizeni Kloubti Robotického Ramene

Kloubové Fizeni robota je zplsob, jak fidit Uhel kazdého serva robota v
soufadnicovém systému kloubu, aby konec robota dosahl cilové polohy. Dale
pouzijeme program k ovladani kloubu robota, zadame uhly péti serv do sériového
portu a nechame konec robota dosahnout odpovidajici polohy.

Otevrit ,Cestina\ACECode(Zagate¢nik)\3.Program\lesson1”,Joint_Control.sb3”,

propojte vyvojovou desku ESP32 a pocita¢ pomoci kabelu USB, vyberte spravny

model vyvojové desky a Cislo portu, nahrajte kod do vyvojové desky ESP32, pfipojte
vyvojovou desku k napajeni bateriového boxu a pfepnéte prepinac bateriového boxu
do polohy ,ON".

Referen¢ni program je nasleduijici:

Shoulder Angle = datatype String
Chassis Angle = datatype Shing =
Elbow Angle = datatype Sting =
Claws Angle = datatype Sting +
Wiist Angle = datatype Sting =
data = datatype Shing =
robot arm initializafion chassis 25 » shoulder 26+ elbow 27 » wrist 33+ claws 4 =

EELEIET SR EYA LR Please enter the angles of the 5 servo{Chassis_Angle, Elbow_Angle, Shoulder_Angle, Wrist_Angle, Claws_Angle):

whether the serial port receives data



../3.Program/lesson1/Joint_Control.sb3
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define data processing

data » 10 receive serial port data )

serialllpaim 115200 ~ (join
serial paint 115200 « | join
serial paint 115200 + | join Shouider_Angle
serial paint 115200 + | join RS IS
serial paint 115200 » | join @SEEREELLIERY - Claw:

setrobotarm chassis »  angle convert = Chas

setrobotarm elbow » angle convert EHJG'ALM to integer

set robotarm  shoulder » angle convert Sﬁotﬁa:_k@e to integer
sefrobotarm wrist » angle convert Wrist Angle Io integer

set robot arm

LIRS Flease enter the angles of the 5 servo(Chassis_Angle, Elbow_Angle, Shoulder_Angle, Wrist_Angle, Claws_Angle):

servo (Chassis Angle,

LP );]’ 90 90 90 90 90
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Po nahrani programu zadejte do sériového portu uhly odpovidajici péti servam.
Téchto 5 hodnot uhll je tfeba oddélit mezerami. Po zadani stisknéte tlacCitko ,.send”

Uvidime, Ze robotické rameno bude odpovidat své poloze podle zadaného uhlu.
VI. Rizeni Prostorovych Soufadnic

1. Prostorovy Souradnicovy Diagram Robotického Ramene

V procesu montaze robotického ramene se nevyhnutelné vyskytuji urc€ité chyby. Pro
lepSi kalibraci robotického ramene musime pouzit soufadnicovou mapu.
Souradnicova mapa robotického ramene se sklada ze souradnicovych os X a Y.
PruseCik X a Y je soufadnice mapy, kde rozsah souradnic X je [-13,13] a rozsah
soufadnic Y je [0,19]. Zkoseny obdélnik ve stinované Casti predstavuje referencni
polohu voziku robotického ramene. Umistéte horni okraj podvozku voziku robotického

ramene proti obrazku.

Y A
19
: 18

[Kliknutim ziskate soubor PDF s mapou souradnic voziku robotického ramene]

Poznamka: Vytisknéte si prosim mapu voziku robotického ramene podle souboru

PDF sami a vytisknéte ji na papir A4.


../4.Robot Arm Coordinate Diagram.pdf
../4.Robot Arm Coordinate Diagram.pdf
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2. Kalibrace Prostorové Chyby Souradnic Robotického Ramene
Robotické rameno je stroj slozeny z vice serv. Ve skute€ném provozu se vyskytnou
urcité chyby. Abychom tyto chyby sniZili, pfidali jsme do Fidiciho programu robotického

ramene instrukce, které umozniuji upravu chyby robotického ramene.

robot arm base emor adjustment e o o

Prvni parametr v této instrukci se pouziva k upravé uhlové odchylky serva podvozku.
Pokud je skuteCny uhel podvozku mensi nez vstupni uhel serva, zadejte hodnotu vétsi
nez 0 pro upravu odchylky. Pokud je skuteCny uhel podvozku vétSi nez vstupni uhel

serva. Zadejte hodnotu menSi nez 0 pro upravu odchylky.

Pokud ma robot i po upravé chyby prvniho parametru stale chybu, pouzijte druhy a
treti parametr k jemnému doladéni. Vychozi hodnoty téchto dvou parametrd jsou O.
Druhy parametr je, kdyz je konec robota na kladné poloviné osy X. Pokud je konec
stale vychylen doprava o 1 stupen, zapiSte pfimo 1. Pokud je vychylen doleva o 1
stupen, zapiste -1. Pokud neni vychylen, zapiste 0.

Treti parametr je, kdyz je konec robota na zaporné poloviné osy X. Pokud je konec
stale vychylen doprava o 1 stupen, zapiSte pfimo 1. Pokud je vychylen doleva o 1

stupen, zapiste -1. Pokud se nevychyli, zapiste 0.

3. Program Pro Rizeni Soufadnic Robotického Ramene

Oteviit ,Cestina\ACECode(Zagateénik)\3.Program\lesson1”,Inverse_Kinematics.sb3”,
propojte vyvojovou desku ESP32 a pocita¢ pomoci kabelu USB, vyberte sprav

ny model vyvojové desky a Cislo portu, nahrajte kéd do vyvojové desky ESP32,

9


../3.Program/lesson1/Inverse_Kinematics.sb3
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vyvojova deska by méla byt pfipojena k napajeni bateriového boxu a prepinaC
bateriového boxu by mél byt prfepnut do polohy ,ON”.

Referen¢ni program je nasleduijici:

robot arm base emor adjustment o o e

robot arm inifialization chassis 250 » shoulder 26 » elbow 27 »  wist

33> claws 4 -

whether the serial port receives data _JIRen

dala = 10 receive senial port data

set X+ to spit data by () andtake tem @)

sel Y= lo spil dala h]r. arljtakei‘leme

sel Z+ 1o spil dala h:.r. andia}r.eitemo

set wisiangle = to spit data by () and take item P
sel claws angle = lo spil data byl. arnitakeilema
senal paint 115200

sefial paint 115200

senial paint 115200

senal paint 115200 join WIHE LS wiisl angle

senal paint 115200 Ll claves angle: JE= T

robot amm coordinate control x convert X lointeger v comvert Y lomleger z converl Z  foinleger

setrobof arm  wrist »  angle converi  weist angie o inleger

setrobotarm claws =+ angle comvert claws angle o inleger

10



O f\ O
O= L/ \ =0

E-mail: support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

=7
1.'.1-}
Z:15
wrist angle:120

X
il

clews angle:120

71215120120

Po nahrani programu zadejte do sériového portu 5 hodnot, a to soufadnici X,
soufadnici Y, soufadnici Z, uhel zapésti a uhel otevieni Celisti (rozsah je 90 stupnd az
180 stupnitl). Téchto 5 hodnot je tfeba oddélit mezerami. Po zadani kliknéte na tla€itko

"send".

whether the senial port receives data
Instrukce je v kategorii "Robots", dokaze

urcCit, zda jsou na sériovém portu vstupni data.

receive seral port data
Instrukce je v instrukCnim modulu "Robots", jehoz

prostfednictvim lze ziskat vstupni data sériového portu.

robot arm initialization chassis 25 » shoulder 26 v elbow 27 v wrist 33« claws 4=

Jedna se o instrukci pro inicializaci robotického ramene, ktery se pouziva k nastaveni
¢epu kazdého kloubu robotického ramene a uvedeni kazdého kloubu do

inicializovaného stavu.

fobot arm coontinie control.x er o Io

fizeni soufadnic robotického ramene, ktera ovlada konec robotického ramene tak, aby

Jedna se o instrukci pro

11
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se pohyboval do zadané polohy v prostorové soufadnici, kde x je soufadnice osy X, y

je soufadnice osy y a z je soufadnice osy z.

set robotarm claws =+ angle @

Jedna se o instrukci pro fizeni uhlu
robotického ramene, ktera mize ovladat uhel kazdého kloubu.
Pokud jsou soufadnice spravné, robotické rameno se pfesune do bodu prostorové
souradnice. Pokud se na sériovém portu po zadani souradnic zobrazi vyzva ,Mimo
rozsah!“, je to proto, Ze rozsah pohybu robotického ramene je v kouli, takze vstupni
hodnoty prFekracuji polohu, které robotické rameno muze dosahnout. V tomto
okamziku je tfeba data upravit a znovu je zadat. Pokud zadany uhel Celisti neni v
rozsahu 90-180, automaticky se kalibruje na hodnotu blizkou 90-180. Napfiklad

pokud je zadan uhel Celisti jako 50 se automaticky kalibruje na 90.
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Lekce 2 Roboticky vozik na odstrafiovani prekazek

S rychlym rozvojem védy a techniky se dnes roboticka ramena stala nepostradatelnou
soucasti moderniho prumyslu, komer¢nich sluzeb, kazdodenniho Zivota a dalSich
oblasti. Zcela zménila tradi¢ni provozni rezim s uzasnou flexibilitou, pfesnosti a
efektivitou.

KdyZ je robotické rameno vybaveno podvozkem automobilu, jeho funkce se dale
roz8ifuji a vylepsSuji. Napfiklad muzeme robotické rameno pouzit k prepravé,
pomocnému patrani a zachrané, odstranovani zataras a dalSim pracim na silnici, coz
nepochybné vyrazné usnadriuje lidskou praci a Zivot.

V této lekci se tedy nauCime pouzivat robotické rameno k simulaci funkce

odstranovani zataras na hlidkové linii.

I. Procedura pro odstranéni zatarasu

Otevfit ,Cestina\ACECode(Zacgatecnik)\3.Program\lesson2”,Robot_Arm_Car_Stacki
ng.sb3”, propojte vyvojovou desku ESP32 a pocitaC pomoci kabelu USB, vybert

e spravnou vyvojovou desku a port, vypalte kod na vyvojovou desku ESP32, pfi
pojte vyvojovou desku k napajeni bateriového boxu a otoCte spinaC bateriového
boxu do polohy ,ON”.

Pomoci ¢erné pasky ze sady QD001 nalepte na zem rovnou hlidkovou linii, poté
naskladejte tfi bloky svisle na drahu hlidkové linie a nakonec umistéte auto na
hlidkovou linii tak, aby sledovaci senzor ve spodni ¢asti sméfoval k draze.

Poznamka: Nalepte prosim rovnou hlidkovou linii, protoZze na zakfivené silnici bude

mit robotické rameno pfi snimani pfekazek odchylky.
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Referenéni program je nasleduijici:

I_Une-- to
Off Road = 1o
count = 1o @)
i+ 0@
seeitog~ | e (D
closeAngle + 1o (@)
ebowangie = 1o ({T)
shoulderAngte ~ 10 (ET)

targetEAngle + to elbowAngle + @)+ count - @)

set fargeiSAngle » io shoulderAngle + e' count - o

setline tracing sensorpins (R: 39+« M 36~ b 35+ )

robot arm base emor adjustment m o o

robot arm initialization chassis 25 v shoulder 26+ elbow 27« wrist 33« daws 4 =
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define. camy

st Ul distance = fo ultrasonicicm)ing 13+ echo 14 »

sefial paint 115200 = UT _distance

i

uT_distance = () _ then

ebowAngle ~ to  elbowAngle - @) *  count -o
shoulderAngle » o shoulderangle - ) © cont - )

targetEAngle = (o lamgefCAngle -+ * coumnt -o-

sei  famgelSAngle = o tageiSAnge + @* courd -n

robot arm reset
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defme robot arm_move

seirobotarm claws » angle openfngle speed @
wiait @ seconds

seirobot arm  elbow = angle  elbowfngle speed @
wait @ seconds

seirobot arm  shoulder »  angle  shoulderAngle  speed @.
wail @ seconds

seirobot arm claws = angle  closeAngle speed @
wai n SECOnds-

zei robot arm  shoulder »  angle -@ spead @

wail e seconds

gzelrobot arm  chassis »  angle @ speed @
seirobot arm  elbow ~  angie fangelEAngle speed @
wail @ seconds

getrobot arm  shoulder =  angle  fargetSAngle: speed @
wiait @ seconds

seirobot arm claws = angle openfngle speed @
wait o SeConds

zei robot arm  shoulder =  angle @ speed @

wail e Seconds

seirobot arm  claws =  angle closefAngle speed @
wail @ seconds

seirobot arm  chassis »  angle @ speed @

Hﬂﬂ@m
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define  patrol

sef Lefi Tra Value = fo fracesensor L=  value
sel  Right Tra Value * o tracesensor R+ value

i Lefi Tra Value < Black Line and Right Tra Value < Biack Line then

carmoves towards front »+ | speed @

else

if Lefi_Tra Value >= Black Lne and Right_Tra Value = Bilack Line Ihen
car moves towards  counterclockwise - Jpﬂaﬁ@

else
if Left Tra Value < Black line  and  Righl Tra Value >= Black Line then

car moves fowards  clockwise = | speed @
else

il Left Tra Value == Black Line and Left_Tra Value < Of Road and Right_Tra_Value >= Biack Line and Right Tra_ Value = Off Road hen

car stops

else
i Left Tra Vave > Of Road and  Right Tra Value > Off Road then

car stops

Po nahrani programu zjistime, Ze robotické rameno se na zacCatku automaticky
rozjede po hlidkové linii. KdyZz narazi na pfekazku pfed sebou, zastavi se. Poté
robotické rameno ovladne konec, aby dosahlo pocatecnich soufadnic bloku, uchopi
horni blok, pfesune ho na levou stranu drahy a poloZi ho, poté se vrati do polohy
bloku a opakuje pfedchozi akci, dokud nebudou bloky pfekazky odstranény.
Robotické auto pokracuje v hlidkovani na linii.

Poznamka: Protoze koneCna pocateCni poloha robotického ramene neni pfi
sestavovani robotického auta zcela konzistentni, dojde v robotickém auté k urcité
chybé. Zejména kdyZ robotické rameno upind mensSi blok, zpUsobi to, Ze konec
robotického ramene dosahne bloku. Mldze dojit k situaci, kdy vzdalenost nebude
dosazena nebo bude prekroena. Pro zlepSeni presnosti upinani se proto muzete
pokusit pro experiment pouzit vétsi pénovy blok. (Doporucuje se pouzit pénovy blok
4*4*4CM)
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Il. Uprava Programu

Pokud potfebujete nahradit pivodni 3 malé bloky vétSim pénovym blokem, je tfeba v

programu nastavit hodnotu proménné count tak, aby pocet blokl byl 1.

mensi hodnota, tim vyssi je koncova vyska.

set  shoulderAngle » to

Pokud je koncova vySka robota pfi zvedani pfedmétu vhodna, ale vzdalenost mezi
koncem robota a pfedmétem je odchylka (pfili§ blizko nebo pfili§ daleko), muzete
upravit rozsah vzdalenosti ve funkci prfenaseni. Pokud konec robota nedosahne
cilového objektu, Ize rozsah vzdalenosti zmensSit, napfiklad na ,13“ pokud konec

robota prekro€i cilovy objekt, Ize rozsah vzdalenosti zvétsit, napfiklad na ,16"
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define carry

set Ul distance = {0 ultrasonic(cm)trig 13 + echo

senal paint 115200 = UT_distance

if UT distance = o then
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Lekce 3 Webové ovladani robotického ramena voziku

S neustalym rozvojem bezdratové komunikacni technologie a technologie internetu
véci se technologie dalkového ovladani Siroce pouziva v mnoha oblastech, coz
uzivatelim umoznuje presné ovladat koncova zafizeni na velkou vzdalenost. Existuje
mnoho typl bezdratové komunikacni technologie. Tento tutorial se zaméfuje
pfedevSim na to, jak pouzivat komunikacni technologii WiFi k realizaci dalkového
ovladani robotického auta.

Komunikacni technologie WiFi je technologie bezdratové lokalni sité (WLAN), ktera
umoznuje elektronickym zafizenim, jako jsou chytré telefony, tablety a notebooky,
bezdratové se pfipojit k internetu nebo lokalni siti. Komunikacni technologie WiFi
propojuje zafizeni do stejné sité prostfednictvim bezdratovych routerd nebo
pristupovych bodul (AP), takZe zafizeni mohou pfijimat a odesilat data.

Zafizeni ovladana pres web jsou jednou z hlavnich aplikaci komunikacni technologie
WiFi a Siroce se pouzivaji v chytrych domacnostech a chytrych primyslovych
odvétvich. Zafizeni ovladana pfes web propojuji zafizeni a Fidici terminaly
prostfednictvim internetu. Interakce mezi zafrizenimi a ovladaci Ize dosahnout pomoci
jednoduchého protokolu HTTP. Kdyz je zafizeni pfipojeno k ovladaci, ovladaC
poskytuje jednoduché webové rozhrani. UZivatelé mohou k ovladacli pfistupovat
prostfednictvim webové stranky a ovladat zafizeni.

Dale pouzijeme webovou stranku k dalkovému ovladani prace robotického ramene.
I. Program Pro Ovladani Webové Stranky

Oteviit ,Cinsky ACECode (blokovy kéd) 3. Program lesson3”,Web_Controlled_Ro

bot Arm_Car.sb3”, propojte vyvojovou desku ESP32 a pocitaé pomoci kabelu U

SB, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kéd do vyvojové desky
ESP32. Vyvojova deska by méla byt pfipojena k napajeni bateriového boxu a p

fepinaC bateriového boxu by mél byt pfepnut do polohy ,ON”.

Il. Prihlasovaci Webova Stranka

Po uspésném nahrani pouzijte bezdratovou sit’ pocitate nebo mobilniho telefonu k
vyhledani Wi-Fi a pfipojeni k hotspotu Wi-Fi s nazvem ,Robot_Arm_Car*. Heslo je

12345678, jak je znazornéno na obrazku nize.
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Robot Arm_Car

shunxin

TP-LINE_30DA34

Hidden Network

Po uspéSném pfipojeni zadejte do adresniho Fadku prohlizeCe ,192.168.4.1

Rozhrani webové stranky bude vypadat takto:
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A Not secure  192.168.4.1 @

Smart Car

Turn Left Forward Turn Right

Backward Right

Track Follow Avoidance

Claws :. o

=

Enter Value

Wrist . 9@ |[Enter Value
Elbow . 5@ |Enter Value
Shoulder: . 4@ |Enter Value
Chassis : . 9@ |[Enter Value

Custom mode
[MODE 1 v |

Spatial coordinate

X: |Enter ‘u’alu-|Y: |Enter‘ Valu-|Z: |Enter‘ Ualw|

The wvalue of x ranges from -25 to 25.
The value of y ranges from @ to 25.
The value of z ranges from @ to 36.
Note: The value range is the point within the sphere.
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Sériové

cislo

Funkce
webové

stranky

Popis funkce

Ovladani

tliagitky

Pomoci tlaCitek na webové strance ovladejte pohyb
robotického ramene vpfed, vzad, vlevo, vpravo a v

dalSich smérech.

Posuvnik

ovladani

Ovladejte pohyb odpovidajiciho kloubu robotického
ramene pohybem posuvniku nebo zadanim uhlu do
vstupniho pole.

Poznamka: pfi pohybu posuvniku pomaleji, ¢im rychleji se
posouva, tim rychleji se pohybuje kloub robotického

ramena

Ulozeni akce

Celkem lIze ulozit 6 skupin pohybl robotického ramene
(rezim 1 az 6), kazda skupina muze ulozit 20 rdznych
pohybu, konkrétni operacéni proces je nasledujici:

1 Kliknéte na Start, tlaCitko se zméni na Konec, a poté
provedte akci Ulozit. Podle zvolené trasy akce kliknéte na
Ulozit krok za krokem. Upozorriujeme, Ze je tfeba kliknout
na Ulozit v poCatecni i koncové pozici;

2 Kliknéte na Konec pro dokonceni akce a jeji ulozeni;

3 Kliknéte na Spustit pro zobrazeni akce;

4 Kliknéte na Obnovit pro resetovani skupiny akci.

Prostorové

umisténi

Zadejte prostoroveé souradnice X, y a z a poté kliknéte na
Potvrdit. Robot se bude pohybovat podle zadaného bodu
prostoroveé souradnice.

Poznamka: Pod vstupnimi poli X, y a z je uveden
odpovidajici popis rozsahu hodnot. Pokud hodnota

prekroCi rozsah, je nutné ji zadat znovu.

ll. Rozsitujici Ulohy

Podle zpusobu ovladani robotického vozitka na webové strance budeme robotické

vozitko ovladat na webové strance tak, abychom realizovali funkci upinani bloku.

Popis ukolu:
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Umistéte tfi objekty do bodu A na zem a pomoci webové stranky ovladejte robota,
abyste objekty zvedli a pfesunuli do bodu B. Polohu si mizete definovat sami.
Poznamka: Abyste pfedesli poSkozeni serva, nedrzte objekty pfili§ dlouho, protoze se

servo zahfeje.
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Lekce 4 Ovladani robotického ramena voziku pres
aplikaci

V predchozim tutorialu jsme se naucili ovladat robota pomoci webové stranky. Pro
pohodInéjsi ovladani robota jsme zvolili aplikaci pro mobilni telefon. Dale se nau¢ime,

jak ovladat robota pomoci aplikace pro mobilni telefon.

I. Stazeni Aplikace

1. Pokud se jedna o telefon s operacnim systémem iOS, vyhledejte kliCové slovo:
ACEBOTT v obchodé APP Store a poté si jej stahnéte; pokud se jedna o telefon s
operacnim systémem Android, vyhledejte kliCové slovo: ACEBOTT v obchodé Google

Play Store a pote si jej stahnéte; ikona je zobrazena na obrazku nize.

Poznamka: 1. Tento tutorial plati pro aplikaci ACEBOTT verze 2.0 a vySsi. Kliknutim
na tlaCitko nastaveni v levém hornim rohu aplikace zobrazite Cislo verze softwaru.
Ujistéte se, Ze verze softwaru, kterou pouzivate, splfiuje pozadavky; 2. Pokud
potfebujete aktualizovat verzi softwaru ACEBOTT, muzete si stahnout nejnovéjsi verzi
aplikace pomoci metody navrzené v tomto tutorialu.

2 Kliknutim na aplikaci oteviete uvodni obrazovku.

3 Otevrete rozhrani vybéru a vyberte ,Smart Car*.
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() Control @] Create EZl Programming

~— ' Bionic Biped Robot
Smaggt Car !‘

Po kliknuti na tlacitko Enter vyberte ,Control“ a oteviete stranku ovladani auta.

QD001 QD002

I QD004 QD005
o O

QD007 QD008

Poznamka: Kliknutim na tlacitko sestaveni vpravo zobrazite video sestaveni.

4 Otevrete rozhrani ovladani robotického auta (nyni jej nelze ovladat pfimo, je nutné
nahrat program).

Smart Car

26



O f\ )
O= L/ \ =0

E-mail: support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

Il. Ovladani Voziku S Robotickym Ramenem Pomoci Aplikace

1. Nahrajte Aplikaci Pro Ovladani Robotického Auta
Pfed pouzitim aplikace k ovladani robotického auta je nutné nahrat graficky program
pro komunikaci robotického auta s aplikaci.

Otevfit ,Cestina\ACECode(Zadateénik)\3.Program\lesson1”,App_Control.sb3", prop

ojte vyvojovou desku ESP32 a pocita¢ pomoci kabelu USB, vyberte spravnou v
yvojovou desku a port, nahrajte kod do vyvojové desky ESP32. Vyvojova deska
by méla byt pfipojena k napajeni bateriového boxu a pfepinaC bateriového box
u by mél byt pfepnut do polohy ,ON”.

2. Pripojte Robotické Rameno K WiFi

Naskenujte bezdratovou sit pocitate nebo mobilniho telefonu, zda neni k dispozici
WiFi, a pfipojte se k WiFi hotspotu s nazvem ,Robot_Arm_Car®. Heslo je 12345678,

jak je znazornéno na obrazku nize.

B - Robot_Arm_Car

P shunxin

A e TP-LINK_30DA34
[ ]

E{r‘-‘ Hidden Network

Poznamka: Nazev a heslo hotspotu byly definovany v programu, ale uzivatelé je
mohou upravit. Pokud mame vice robotickych aut, mizeme kazdé robotické auto

rozlisit podle jiného nazvu WiFi.

enable AP mode, SSID: @ELELEE TS | password (@EEEESGYES  channel: 1+

3. Ovladani Pomoci Aplikace

Po pfipojeni k WiFi kliknéte na ikonu pfipojeni v pravém hornim rohu aplikace pro

dokoncCeni pfipojeni.
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Smart Car

Pokud potfebujete ovladat robotické rameno, kliknéte na ikonu robotického ramene v

pravém dolnim rohu.

Shoulder| 65

Chassis 65

Po dokonceni vySe uvedenych operaci se vratte do niZze uvedeného rozhrani a poté

muUzete ovladat robotické rameno. Hlavni ovladaci akce jsou: ovladani tlacitky,
ovladani vstupnim polem, vlastni rezim (start, konec, ulozZeni, spusténi, reset), funkce
prostorového polohovani a funkce obnoveni polohy.

Uvod do funkci robotického ramene v aplikaci:
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(1) Ovladani tlacitky: Po vybéru riznych casti robotického ramene kliknéte na

tlacitka ,+“ a ,-“ pro ovladani zmény polohy robotického ramene. Hodnota rychlosti je

hodnota, ktera se zvySuje nebo snizuje s kazdym kliknutim na tladitka ,,+“ a ,-“.

(2) Ovladani vstupnim polem: Na pravé strané robotického ramene se nachazi
vstupni pole, kam muzete zadat odpovidajici hodnotu pro ovladani zmény polohy

robotického ramene.
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(3) Ulozeni akce: Kliknéte na ,Mode1“ a zobrazi se 6 rezimu pro vybér (Mode 1-6). V
kazdém rezimu lze ulozit 20 riznych skupin akci. Konkrétni postup operace je stejny

jako u ovladani na webové strance.

Smart Car

Mode 2

Mode 3

Mode 4

Mode 5

Mode 6

(4) Prostorové polohovani: Zadejte prostorové soufadnice x, y a z a konec
robotického ramene se bude pohybovat podle zadaného bodu prostorové soufadnice.
(Poznamka: Vzhledem k vlivu struktury robotického ramene je rozsah pohybu
robotického ramene omezen. Pokud pfi zadavani soufadnic vstupni hodnota pfekroci

rozsah pohybu robotického ramene, mlzete ji zadat znovu.)

Smart Car
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(5) Inicializace polohy: Kliknéte na ikonu obnoveni v pravém hornim rohu a robotické

rameno se vrati do pavodni polohy.

Smart Car

Chassis 65
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